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Abstract of DE4026270 

The changing-advertisement display disclosed has a carrier band which can be unrolled in a first direction 
from a first roller on to a second roller or in a second direction from the second roller on to the first roller. 
Advertisements are attached at pre-determined positions to the carrier band, the positions being indicated 
by means of marks which can be detected by a sensor to produce position signals for the movement of 
the carrier band. A specially controlled roller drive enables the carrier band to be moved at a constant 
speed between the rollers over it whole length in both directions and held taut at all times. 
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(S) Wechselplakatgerat 

(g) Die Erfindung betrifft ein Wechselplakatgerat, bei dem . 
eine Tragerfolie in einer ersten Bewegungsrichtung von 
einer ersten Wickelwalze abrollbar und auf eine zweite 
Wickelwalze aufrollbar Oder in einer zweiten Bewegungs- 
richtung von der zweiten Wickelwalze abrollbar und auf die 
erste Wickelwalze aufrollbar ist. bei dem auf die Tragerfolie 
in Plakatpositionen Plakate aufgebracht sind, und bei dem 
die Plakatpositionen mit Markierungen versehen sind, die 
mittels einer Sensoreinrichtung zum Abgeben von Positions- 
signalen fur die Bewegung der Tragerfolie feststellbar sind. 
Mit einem besonders gesteuerten Antrieb der Wickelwalzen 
wird erreicht, daS die Tragerfolie zwischen den Wickelwal- 
zen uberden gesamten Ablauf in beiden Bewegungsrichtun- 
gen gleichmaSig bewegt und stets gespannt gehalten wird. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Wechselpiakatgerat, bei 
dem eine Tragerfolie in einer ersten Bewegungsrich- 
tung von einer ersten Wickelwalze abrollbar und auf 5 
eine zweite Wickelwalze aufrollbar oder in einer zwei- 
ten Bewegungsrichtung von der zweiten Wickelwalze 
abrollbar und auf die erste Wickelwalze aufrollbar ist, 
bei dem auf die Tragerfolie in vorgegebenen Positionen 
Plakate aufbringbar sind, bei dem diese Positionen mit to 
Markierungen versehen sind, die mittels einer Sensor- 
einrichtung zum Abgeben von Positionssignalen fiir die 
Bewegung der Tragerfolie feststellbar sind. 

Ein Wechselpiakatgerat dieser Art ist aus der WO 
89/03 570 bekannt. Dabei wird die Tragerfolie zwischen 15 
den beiden Wickelwalzen uber zwei vorgesetzte Um- 
lenkwalzen gefuhrt, deren Abstand etwa der Breite ei- 
nes Plakates entspricht. Diese Umlenkwalzen fuhren die 
Tragerfolie mit den Plakaten hinter einer durchsichtigen 
Scheibe des Gerategehauses. Die Sensoreinrichtung 20 
gibt an, wenn eine richtige Plakatposition erreicht ist, 
urn den Antrieb der Tragerfolie fiir eine Zeit stillzuset- 
zen, in der dann das eingestellte Plakat einzusehen ist. 
Die Tragerfolie wird also schrittweise von Plakatposi- 
tion zu Plakatposition verstellt, wobei beide Bewe- 25 
gungsrichtungen der Tragerfolie ausgenutzt werden. 
Bei einer groBflachigen Auslegung der Plakate und bei 
einer Vielzahl von Plakaten auf der Tragerfolie ergeben 
sich fur den Antrieb der Wickelwalzen erhebliche 
Schwierigkeiten, da es nicht mehr genugt, nur die Wik- 30 
kelwalze anzutreiben, auf die gerade die Tragerfolie 
aufgerollt wird. Bei diesem Antrieb ist nicht sicherge- 
stellt, daB die Tragerfolie mit dem jeweils in Plakatposi- 
tion befindlichen Plakat uber den gesamten Ablauf hin- 
ter der Scheibe gleichmaBig gespannt ist. AuBerdem 35 
andert sich mit zunehmendem Wickeldurchmesser der 
aufrollenden Wickelwalze die Bewegungsgeschwindig- 
keit der Tragerfolie. 

Aus der DE 28 22 392 A l ist eine Wickeleinriehtung 
zum Transportieren eines Filmes bekannt, welche zwei 40 
Wickelwalzen aufweist, denen jeweils ein durch Poten- 
tialumkehr des Stromes in beiden Drehrichtungen an- 
treibbarer Elektromotor zugeordnet ist. Der Film wird 
dabei kontinuierlich angetrieben. 

Aus der DE 30 50 464 C2 ist eine Antriebseinrichtung 45 
fiir ein Filmlesegerat bekannt, die ebenfalls zwei Wik- 
kelwalzen aufweist. Den Wickelwalzen ist jeweils ein 
durch Polaritatsumkehr des Stromes in beiden Dreh- 
richtungen antreibbarer Elektromotor zugeordnet. Die 
Polaritaten der Strome sind dabei so gewahlt, daB je- 50 
weils der in Bewegungsrichtung vorgeordnete Elektro- 
motor den Film zieht, wahrend der jeweils in Bewe- 
gungsrichtung nachgeordnete Elektromotor den Film 
bremst. AuBerdem sind den beiden Elektromotoren in- 
dividuelle Motorsteuerungen zugeordnet, die in Abhan- 55 
gigkeit der gerade vorhandenen Wickeldurchmesser 
des Filmes auf den beiden Wickelwalzen die Elektromo- 
toren hinsichtlich Polaritat und GroOe der Strome so 
regeln, daB die. Bewegungsgeschwindigkeit des Filmes 
unabhangig von der Bewegungsrichtung und erreichten 60 
Position annahernd konstant ist. Auch bei dieser be- 
kannten Antriebseinrichtung wird der Film kontinuier- 
lich fortbewegt. Daher ist auch diese Antriebseinrich- 
tung nicht fiir ein Wechselpiakatgerat geeignet, bei dem 
die Tragerfolie in vorgegebenen Positionen Plakate 65 
tragt, so daB sich der Wickeldurchmesser nicht kontinu- 
ierlich andert, sondern jeweils von der Bestiickung der 
Tragerfolie mit Plakaten abhangt. AuBerdem muB bei 
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einem Wechselpiakatgerat unabhangig davon jede Pla- 
katposition ansteuerbar und die Tragerfolie entspre- 
chend einstellbar sein. 

Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Wechselpiakatgerat 
der eingangs erwahnten Art zu schaffen, daB mit einer 
aus der Filmtechnik bekannten Antriebseinrichtung ei- 
ne kontrollierte, schrittweise Fortschaltung der Trager- 
folie in beiden Bewegungsrichtungen in eine gewunsch- 
te Position moglich ist, ohne daB eine ungleiche Bestuk- 
kung der Tragerfolie und die sich daraus ergebenden 
UngleichmaOigkeiten der Wickeldurchmesser eine ex- 
akte Positionierung der Plakate beeintrachtigen. 

Diese Aufgabe wird nach der Erfindung dadurch ge- 
)6st, daB jeder Wickelwalze ein durch Polaritatsumkehr 
des Stromes in beiden Drehrichtungen antreibbarer 
Elektromotor zugeordnet ist, daB die Polaritaten der 
Strome der Elektromotoren in jeder Bewegungsrich- 
tung der Tragerfolie so gewahlt sind, daB jeweils der in 
Bewegungsrichtung vorgeordnete Elektromotor die 
Tragerfolie zieht, wahrend der jeweils in Bewegungs- 
richtung nachgeordnete Elektromotor die Tragerfolie 
bremst, daB jedem Elektromotor eine Motorsteuerung 
mit Programmspeicher zugeordnet ist, welche jeweils 
die Polaritat und die GroBe des Stromes des zugeordne- 
ten Elektromotors in Abhangigkeit von der erreichten 
Position der Tragerfolie so regelt, daB die Bewegungs- 
geschwindigkeit der Tragerfolie unabhangig von der 
Bewegungsrichtung und der erreichten Position anna- 
hernd konstant ist, wobei mit in Bewegungsrichtung zu- 
nehmender Position der Strom des der vorgeordneten 
Wickelwalze zugeordneten Elektromotors stufig ab- 
nimmt, wahrend der Strom des der nachgeordneten 
Wickelwalze zugeordneten Elektromotors stufig zu- 
nimmt, daB jeder Elektromotor uber ein Getriebe mit 
der zugeordneten Wickelwalze gekoppelt und uber eine 
Positionsruckfuhrung mit der zugeordneten Motor- 
steuerung verbunden ist, daB die Sensoreinrichtung ein 
Referenzpositionssignal abgibt, wenn die Tragerfolie in 
einer Bewegungsrichtung eine Endstellung auBerhalb 
der letzten Position dieser Bewegungsrichtung erreicht, 
und jeweils ein Positionssignal abgibt, wenn eine der 
Positionen erreicht ist, daB die Sensoreinrichtung das 
Referenzpositionssignal und die Positionssignale beiden 
Motorsteuerungen zufuhrt, daB die Motorsteuerungen 
uber die Positionsruckfiihrungen die Positionen kon- 
trollieren und das Referenzpositionssignal und die Posi- 
tionssignale an einen zentralen Prozessor weiterleiten, 
daB jede Motorsteuerung im zugeordneten Programm- 
speicher fur alle Positionen der Tragerfolie fiir beide 
Bewegungsrichtungen zugeordnete Stromwerte fiir den 
zugeordneten Elektromotor mit Angabe der jeweiligen 
Polaritat gespeichert hat, und daB der 1 Prozessor den 
Motorsteuerungen ein Vorlaufschrittsignal oder ein 
Riicklaufschrittsignal zufuhrt, das zur Weiterschaltung 
der Tragerfolie in einer der beiden Bewegungsrichtun- 
gen verwendbar ist. 

Mit der stufenweisen Anpassung der Strome in Ab- 
hangigkeit von der erreichten Position kann die unre- 
gelmaBige Veranderung der Wickeldurchmesser bei der 
Bewegung der mit. Plakaten versehenen Tragerfolie 
kompensiert werden, so daB dennoch eine annahernd 
konstante Bewegungsgeschwindigkeit der Tragerfolie 
erreicht ist. Mit den Positionsruckfiihrungen der Motor- 
steuerungen ist eine einfache Moglichkeit der Kontrolle 
gegeben, ob die vom Prozessor gegebenen Steuersigna- 
le von .den. Motorsteuerungen so verarbeitet sind, daB 
die vom Prozessor vorgegebene Position auch erreicht 
ist, d. h. zwischen dem Prozessor und den Motorsteue- 
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rungen besteht eine Art Synchronismus. Dazu ist erfor- 
derlich, daB dem Prozessor und den Motorsteuerungen 
das Referenzpositionssignal und die Positionssignale zu- 
gefiihrt werden. Die Motorsteuerungen sind dann genau 
wie der zentrale Prozessor uber die jeweils erreichte 5 
Position unterrichtet, so daB von jeder beliebigen Posi- 
tion aus eine beliebige andere Position in der einen oder 
anderen Bewegungsrichtung angefahren werden kann. 

Eine Art Dauerlauf uber mehrere Positionen hinweg 
wird nach einer Ausgestaltung dadurch erhalten, daB 10 
der Prozessor den Motorsteuerungen neben dem Vor- 
laufschrittsignal ein Vorwartsspulsignal zufiihrt, das 
zum Dauerlauf der Tragerfolie in der ersten Bewe- 
gungsrichtung verwendbar ist, oder neben dem Riick- 
laufschrittsignal ein Ruckwartsspulsignal, das zum Dau- 15 
erlauf der Tragerfolie in der zweiten Bewegungsrich- 
tung verwendbar ist. 

Dabei ist nach einer Ausgestaltung vorgesehen, daB . 
das Referenzpositionssignal, die Positionssignale, das 
Vorlaufschrittsignal, das Rucklaufschrittsignal, das Vor- 20 
wartsspulsignal und das Ruckwartsspulsignal impulsfor- 
mig sind, wobei der Prozessor das Vorlaufschrittsignal, 
das Rucklaufschrittsignal, das Vorwartsspulsignal und 
das Ruckwartsspulsignal uber zugeordnete Steuerlei- 
tungen und uber eine Anpassungsschaltung den Motor- 25 
steuerungen zufuhrt. 

Im einzelnen erfolgt die Steuerung so, daB der Pro- 
zessor mit dem impulsformigen Vorlaufschrittsignal die 
beiden Motorsteuerungen zum Weiterschalten der Tra- 
gerfolie urn eine Position in der 1 ersten Bewegungsrich- 30 
tung veranlaBt und daB die Motorsteuerungen aus ihren 
Programmspeichern die dafur vorgesehenen Polarita- 
ten und GroBen der Strdme fur die Elektromotoren 
entnehmen und diesen zufiihren, und daB der Prozessor 
mit dem impulsformigen Rucklaufschrittsignal die bei- 35 
den Motorsteuerungen zum Zuriickschalten der Tra- 
gerfolie um eine Position in der zweiten Bewegungs- 
richtung veranlaBt, und daB der Prozessor mit dem im- 
pulsformigen Vorlaufspulsignal und dem gleichzeitig 
anstehenden Vorlaufschrittsignal die beiden Motor- 40 
steuerungen zum Dauerlauf der Tragerfolie in der er- 
sten Bewegungsrichtung veranlaBt, sowie daB der Pro- 
zessor mit dem Rucklaufspulsignal und dem gleichzeitig 
anstehenden Rucklaufschrittsignal die beiden Motor- 
steuerungen zum Dauerlauf der Tragerfolie in der zwei- 45 
ten Bewegungsrichtung veranlaBt und daB die Motor- 
steuerungen aus ihren Programmspeichern die dafur 
vorgesehenen Polaritaten und GroBen der Strome fur 
die Elektromotoren entnehmen und diesen zufuhren. 

Der Ablauf kann in einfacher Weise dadurch festge- 50 
legt werden, daB der Prozessor fur verschiedene Plakat : 
folgen programmierbar ist und daB die einzelnen Pro- 
gramme mit Zeitvorgaben auswahlbar sind. 

Die Erfindung wird anhand eines in den Zeichnungen 
dargestellten AusfCihrungsbeispiels naher erlautert. Es 55 
zeigt: 

Fig. 1 einen schematischen Aufbau des Wechselpla- 
katgerates, 

Fig. 2 ein Blockschaltbild des Antriebes, 

Fig. 3 den Stromverlauf in den beiden Elektromoto- 60 
ren in der ersten Bewegungsrichtung der Tragerfolie 
und 

Fig. 4 den Stromverlauf in den beiden Elektromoto- 
ren in der zweiten Bewegungsrichtung derTragerfolie. 

Das Wechselplakatgerat nach der Erfindung weist ei- 65 
ne Tragerfolie 5 auf, die zwischen zwei Wickelwalzen 1 
und 2 in einer ersten Bewegungsrichtung V und einer 
zweiten Bewegungsrichtung R transportierbar ist. Da- 
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bei werden die Wickelwalzen 1 und 2 von Elektromoto- 
ren Ml und M2 angetrieben. Zu Beginn des Ablaufes in 
der Bewegungsrichtung V ist die Tragerfolie 5 auf die 
Wickelwalze 1 aufgerollt und wird von der Wickelwalze 
2 abgerollt. Zu Beginn des Ablaufes in der Bewegungs- 
richtung R ist die Tragerfolie 5 auf die Wickelwalze 2 
aufgerollt und wird von der Wickelwalze 1 abgerollt. 
Die Endstellungen derTragerfolie 5 konnen mit beson- 
deren Markierungen gekennzeichnet sein, die sich von 
Positionen (Plakatpositionen) 1 bis n kennzeichnenden 
Markierungen 10 im Abstand und z. B. in der Breite von 
den Basismarkierungen fur die Endstellungen unter- 
scheiden. 

Die Tragerfolie 5 ist zwischen den beiden Wickelwal- 
zen 1 und 2 uber zwei Umlenkwalzen 3 und 4 gefuhrt, 
die unmittelbar hinter einer durchsichtigen Scheibe ei- 
nes Gerategehauses angeordnet sind. Der Abstand der 
Umlenkwalzen 3 und 4 ist an die Breite eines Plakates 8 
angepaBt, das auf der Vorderseite der Tragerfolie 5 in 
Haltestreifen 7 gehalten ist, die im Abstand der Breite 
des Plakates 8 auf der Tragerfolie 5 angebracht sind. Die 
Breite der Tragerfolie 5 ist etwas groBer als die Hone 
des Plakates 8, so daB z. B. an der Unterkante die Mar- 
kierungen 10 angeordnet werden konnen. Die Halte- 
streifen 7 sind nur uber einen Steg 9 mit.der Tragerfolie 
5 verbunden, so daB sie zu beiden Seiten nutformige 
Aufnahmen mit der Tragerfolie 5 zum Einschieben des 
Plakates 8 bilden. Das Plakat 8 kann zudem elektrosta- 
tisch auf der Tragerfolie 5 gehalten werden, 

Der Antrieb der Wickelwalzen 1 und 2 erfolgt uber 
Getriebe 13 und 15, die den Elektromotoren M2 und Ml 
nachgeschaltet und mit den Wickelwalzen 1 und 2 ge- 
koppelt sind. Wird die Tragerfolie 5 in Bewegungsrich- 
tung V transportiert, dann treibt der Elektromotor Ml 
die Wickelwalze 2 entgegen dem Uhrzeigersinn an. Die 
Tragerfolie 5 wird gezogen und auf die Wickelwalze 2 
aufgerollt. Der Elektromotor M2 erhalt einen Strom, 
der die Wickelwalze 1 im Uhrzeigersinn antreiben 
mochte, dies aber nicht kann, da das Zugmoment an der 
Tragerfolie 5, das von dem Elektromotor Ml auf die 
Tragerfolie 5 ubertragen wird, uberwiegt und nur eine 
Bewegung der Tragerfolie 5 in Bewegungsrichtung V 
zulaBt. Dies hat jedoch zur Folge, daB der Elektromotor 
M2 bremst, was zu einem Spannen der Tragerfolie 5 
zwischen den Wickelwalzen 1 und 2 und insbesondere / 
zwischen den Umlenkwalzen 3 und 4 fuhrt. I 

Wird die Tragerfolie 5 in der Bewegungsrichtung R 
transportiert, dann zieht der Elektromotor M2 die Tra- 
gerfolie 5, wahrend der Elektromotor Ml die Tragerfo- 
lie 5 bremst und dadurch gespannt halt. Der Elektromo- 
tor M2 dreht wieder im Uhrzeigersinn und der Elektro- 
motor Ml entgegen dem Uhrzeigersinn. Es andern sich 
aber in Abhangigkeit von der erreichten Position und 
damit den gerade vorliegenden Wickeldurchmessern 
der Wickelwalzen 1 und 2 die GroBe der Strome. Dies 
wird anhand der Fig. 3 und 4 naher erlautert. 

Es bleibt noch zu erwahnen, daB im Ausfiihrungsbei- 
spiel nach Fig. 1 der Ein- und Auslauf der Tragerfolie 5 
auf den.einander abgekehrten AuBenseiten der Wickel- 
walzen 1 und 2 erfolgt. Der Ein- und Auslauf der Trager- 
folie 5 kann bei den Wickelwalzen 1 und 2 jedoch auch 
auf die einander zugekehrten Innenseiten verlegt wer- 
den. Dann sind die Drehrichtungen der Wickelwalzen 1 
und 2 und damit die Polaritaten der Strome durch die 
Elektromotoren Ml und M2 jeweils entgegengesetzt. 
Durch entsprechende Wahl der Drehrichtungen und 
Polaritaten der Strome kann an einer Wickelwalze der 
Ein- und Auslauf auf die AuBenseite und an der anderen 
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Wickelwalze auf die Innenseite gelegt werden. 

Wie das Blockschaltbild nach Fig. 2 zeigt, gibt eine 
Sensoreinrichtung 11 ein Referenzpositionssignal io und 
Positionssignale ip an eine Anpassungsschaltung IF, die 
sie umwandelt und an Motorsteuerungen MSI und MS2 5 
weiterleitet. 

Das Referenzpositionssignal io wird abgegeben, 
wenn eine Endstellung der Tragerfolie 5 in der ersten 
oder zweiten Bewegungsrichtung V oder R erreicht 
wird. Dieses Referenzpositionssignal io gelangt an die 10 
Motorsteuerungen MSI und MS2 und uber diese zu 
einem zentralen Prozessor P und dient zur Einstellung 
einer definierten Ausgangsstellung, von der aus die Po- 
sitionen I bis n gezahlt und m it den Markierungen 10 
gekennzeichnet werden. Beim Oberfahren einer Mar- is 
kierung 10 gibt die Sensoreinrichtung 11 ein impulsfor- 
miges Positionssignal ip ab. Diese Positionssignale ip 
werden in den Motorsteuerungen MSI und MS2 und im 
Prozessor P abgezahlt, so daB in diesen Einheiten je- 
weils die gerade eingestellte Position 1 bis n erkennbar 20 
ist. Die Motorsteuerungen MSI und MS2 werden selbst 
kontrolliert, da sie eine Positionsruckfiihrung RF auf- 
weisen und damit die Einstellung auf eine neue Position 
1 bisnerfassen. 

Der Prozessor P ist auf unterschiedliche Plakatfolgen 25 
programmierbar, wobei die Plakatfolgen zeitabhangig 
selbsttatig ausgewahlt werden konnen. Da der Prozes- 
sor P das Referenzpositionssignal io und die Positionssi- 
gnale ip erhalt, ist ihm die eingestellte Position bekannt. 
Zur Steuerung des Ablaufes kann der Prozessor P ent- 30 
sprechend der anstehenden Plakatfolge vier Signale ab- 
geben. Dies sind ein Vorlaufschrittsignal Bv, ein Riick- 
wartsschrittsignal Br, ein Vorwartsspulsignal Spv und 
ein Riickwartsspulsignal Spr. Alle diese Signale werden 
als Impulse auf getrennten Leitungen uber die Anpas- 35 
sungsschaltung IF an beide Motorsteuerungen MSI und 
MS2 gegeben. 

Steht nur das Vorwartsschrittsignal Bv an, dann wird 
dieses in den beiden Motorsteuerungen MSI und MS2 
zur Weiterschaltung der Tragerfolie 5 in Bewegungs- 40 
richtung V um eine Position ausgewertet. Dazu wahlen 
die Motorsteuerungen MSI und MS2 in Kenntnis der 
eingestellten Position die Polaritaten und die GroBen 
der Strome ]ml und Jm2 fur die Elektromotoren Ml 
und M2 aus, um die Tragerfolie 5 mit praktisch konstan- 45 
ter Geschwindigkeit in die nachstfolgende Position in 
der vorgegebenen Bewegungsrichtung V zu transpor- 
tieren. Das Erreichen der neuen Position zeigt die Sen- 
soreinrichtung 11 an. Das weitere Aussenden des Vor- 
wartsschrittsignals Bv hangt von der Plakatfolge ab, in 50 
der auch die Wechselzeiten vorgegeben sind. 

Wird dagegen vom Prozessor P das Ruckwarts- 
schrittsignal Br an die Motorsteuerungen MSI und MS2 
gegeben, dann erfolgt in ahnlicher Weise die Bewegung 
der Tragerfolie 5 in der Bewegungsrichtung R um eine 55 
Position. Die Motorsteuerungen MSI und MS2 entneh- 
men die dafiir erforderlichen Strome nach Polaritat und 
GroBe wieder ihren Programmspeichern, in denen fur 
die beiden Bewegungsrichtungen V und R die Strome 
nach GroBe und Polaritat fur die einzustellenden Posi- eo 
tionen vorgegeben sind. 

Werden vom Prozessor P gleichzeitig das Vorwarts- 
schrittsignal Bv und das Vorwartsspulsignal Spv an die 
Motorsteuerungen MSI und MS2 abgegeben, dann be-, 
deutet dies Dauerlauf der Tragerfolie 5 in Bewegungs- 65 
richtung V. Der Dauerlauf kann uber die Positionen 
hinweg kontinuierlich oder schrittweise erfolgen. Mit 
den Positionssignalen ip werden die Motorsteuerungen 



MSI und MS2 und der Prozessor P uber die erreichte 
Position informiert. 

Ahnlich erfolgt der Dauerlauf der Tragerfolie 5 in der 
Bewegungsrichtung R, wenn vom Prozessor P gleich- 
zeitig das Ruckwartsschrittsignal Br und das Riick- 
wartsspulsignal Spr abgegeben werden. 

Die Abwandlung kann auch so sein, daB allein das 
Vorwartsspulsignal Spv und das Riickwartsspulsignal 
Spr zum kontinuierlichen Dauerlauf in den Bewegungs- 
richtungen V und R ausreicht, wahrend bei der zusatzli- 
chen Abgabe des Vorwartsschrittsignals Bv bzw. des 
Ruckwartsschrittsignals Br der schrittweise Dauerlauf 
in den Bewegungsrichtungen V und R durchgeftihrt 
wird. 

Der Dauerlauf kann dabei auch nur zum Anfahren 
einer bestimmten Position verwendet werden. 

Damit nun die Geschwindigkeit der Tragerfolie 5 un- 
abhangig von der erreichten Position annahernd kon- 
stant ist und die Tragerfolie 5 zwischen den Wickelwal- 
zen 1 und 2 stets gespannt wird, erfolgt die Ansteuerung 
der Elektromotoren Ml und M2 in Bewegungsrichtung 
V mit Stromen nach Fig. 3 und in Bewegungsrichtung R 
mit Stromen nach Fig. 4. In Fig. 3 wird davon ausgegan- 
gen, daB die Tragerfolie 5 vol! auf die Wickelwalze 1 
aufgewickelt ist, und daB ein positiver Strom eine Wik- 
kelwalze entgegen dem Uhrzeigersinn verdreht und ein 
negativer Strom im Uhrzeigersinn. Da die Wickelwalze 
2 die Tragerfolie 5 in Bewegungsrichtung V ziehen muB, 
erhalt der Elektromotor Ml positiven Strom Jml, wah- 
rend der Elektromotor M2 negativen Strom Jm2 erhalt, 
um die Wickelwalze 1 zu bremsen. Die Fig. 3 zeigt nun, 
wie die GroBe der Strome Jml und Jm2 in Abhangigkeit 
von den Positionen sein miissen, um die sich andernden 
Wickeldurchmesser Dw der Wickelwalzen 1 und 2 so 
auszugleichen, daB die Tragerfolie 5 zwischen den Wik- 
kelwalzen 1 und 2 eine annahernd konstante Geschwin- 
digkeit aufweist, wenn sie von Position zu Position ver- 
stellt wird. Dabei bleibt die kurze Anlauf- und Stop- 
Zeitspanne fur die Elektromotoren Ml und M2 unbe- 
rucksichtigt. Die in Fig. 3 eingezeichneten Abhangigkei- 
ten der Strome Jml und Jm2 sind der Einfachheit halber 
linear angenommen, da die Drehzahl der Elektromoto- 
ren Ml und M2 annahernd proportional dem zugefiihr- 
ten Strom ist und der Wickeldurchmesser Dw mit der 
Drehzahl zusammen den fur einen Plakatwechsel erfor- 
derlichen Weg der Tragerfolie 5 mit beeinfluBt. 

Die Funktionen jml =* f(Dw) und Jm2 = f'(Dw) kon- 
nen beliebige Form aufweisen und die fur die Positionen 
1 bis n erforderlichen Strome Jml und Jm2, die ja stufig 
verandert werden, nichtlinear vorgeben. Fig. 3 zeigt 
nun, daB zu Beginn der Bewegungsrichtung V der Strom 
Jml das Maximum aufweist und von Postion zu Position 
stufig abnimmt, wahrend der Strom Jm2, von Null aus- 
gehend, von Position zu Position stufig zunimmt. 

In der Bewegungsrichtung R beginnt der Strom Jm2 
mit dem maximalen Wert und nimmt von Position zu 
Position stufig ab. Dabei ist zu bemerken, daB die Nu- 
merierung der Positionen der Tragerfolie 5 in diesem 
Fall in , der anderen Richtung verlaufen, d. h. immer in 
Bewegungsrichtung der'Tragerfolie 5. Der Strom Jml 
nimmt jetzt von Null ausgehend stufig zu. 

Damit ist erreicht; daB die Zu- und Abnahme der 
Wickeldurchmesser Dw der Wickelwalzen 1 und 2 kom- 
pensiert wird und der Ablauf der Tragerfolie 5 in beiden 
Bewegungsrichtungen V und R uber den gesamten Ver- 
stellweg gleichmaBig und unter Spannung der Tragerfo- 
lie 5 zwischen den Wickelwalzen 1 und 2 erfolgt. 
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Patentanspruche 

1. Wechselplakatgerat, bei dem eine Tragerfolie in 
einer ersten Bewegungsrichtung von einer ersten 
Wickelwalze abrollbar und auf eine zweite Wickel- 5 
walze aufrollbar oder in einer zweiten Bewegungs- 
richtung von der zweiten Wickelwalze abrollbar 
und auf die erste Wickelwalze aufrollbar ist, bei 
dem auf die Tragerfolie in vorgegebenen Positio- 
nen Plakate aufbringbar sind, bei dem diese Positio- 10 
nen mit Markierungen versehen sind, die mittels 
einer Sensoreinrichtung zufn Abgeben von Posi- 
tionssignalen fur die Bewegung der Tragerfolie 
feststellbar sind. dadurch gekennzeich.net, 
daB jeder Wickelwalze (1, 2) ein durch Polaritats- 15 
umkehr des Stromes (Jml, Jm2) in beiden Drehrich- 
tungen antreibbarer Elektromotor (Ml, M2) zuge- 
ordnet ist, 

daB die Polaritaten ( + , -) der Strome (Jml, Jm2) 
der Elektromotoren (Ml, M2) in jeder Bewegungs- 20 
richtung (V, R) der Tragerfolie (5) so gewahlt sind, 
daB jeweils der in Bewegungsrichtung (z. B. V) vor- 
geordnete Elektromotor (z. B. Ml) die Tragerfolie 
(5) zieht, wahrend der jeweils in Bewegungsrich- 
tung (z. B. V) nachgeordnete Elektromotor (z. B. 25 
M2) die Tragerfolie (5) bremst, 
daB jedem Elektromotor (Ml, M2) eine Motor- 
steuerung (MSI, MS2) mit Programmspeicher zu- 
geordnet ist, welche jeweils die Polaritat (-f , -) 
und die GroBe der Stromes:(Jml, Jm2) des zugeord- 30 
neten Elektromotors (Ml, M2) in Abhangigkeit von 
der erreichten Position (1 ... n) der Tragerfolie (5) so 
regelt, daB die Bewegungsgeschwindigkeit der Tra- 
gerfolie (5) unabhangig von der Bewegungsrich- 
tung (V, R) und der erreichten Position (1 bis n) 35 
annahernd konstant ist, wobei mit in Bewegungs- 
richtung (V, R) zunehmender Position (1 bis n) der 
Strom (z. B. Jml) des der vorgeordneten Wickel- 
walze (z. B. 2) zugeordneten Elektromotors (z. B, 
Ml) stufig abnimmt, wahrend der Strom (z. B. Jm2) 40 
des der nachgeordneten Wickelwalze (z. B. 1) zuge- 
ordneten Elektromotors (z. B. M2) stufig zunimmt, 
daB jeder Elektromotor (Ml, M2) uber ein Getrie- 
be (13, 15) mit der zugeordneten Wickelwalze (1, 2) 
gekoppelt und liber eine Positibnsruckfuhrung 45 
(RF) mit der zugeordneten Motorsteuerung (MSI, 
MS2) verbunden ist, 

daB die Sensoreinrichtung (11) ein Referenzposi- 
tionssignal (io) abgibt, wenn die Tragerfolie (5) in 
einer Bewegungsrichtung (V, R) eine Endstellung 50 
auBerhalb der letzten Position (1 bzw. n). dieser 
Bewegungsrichtung (V bzw. R) erreicht, und je- 
weils ein Positionssignal (ip) abgibt, wenn eine der 
Positionen (1 bis n) erreicht ist, 

daB die Sensoreinrichtung (11) das Referenzposi- 55 
tionssignal (io) und die Positionssignale (ip) beiden 
Motorsteuerungen (MSI, MS2) zufuhrt, 
daB die Motorsteuerungen (MSI, MS2) uber die 
Positionsruckfuhrungen (RF) die Positionen (1 bis 
n) kontrollieren und das Referenzpositionssignal eo 
(io) und die Positionssignale (ip) an einen zentralen 
Prozessor (P) weiterleiten, 

daB jede Motorsteuerung (MSI, MS2) im zugeord- 
neten Programmspeicher fur alle Positionen (1 bis 
n) der Tragerfolie (5) fur beide Bewegungsrichtun- 65 
gen (V, R) zugeordnete Stromwerte fur den zuge- 
ordneten Elektromotor (Ml, M2) mit Angabe der 
jeweiligen Polaritat ( -f , - ) gespeichert hat, und 
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daB der Prozessor (P) den Motorsteuerungen 
(MSI, MS2) ein Vorlaufschrittsignal (Bv) oder ein 
Rucklaufschrittsignal (Br) zufuhrt, das zur Weiter- 
schaltung der Tragerfolie (5) um eine Position (1 bis 
n) in einer der beiden Bewegungsrichtungen (V, R) 
verwendbar ist. 

2. Wechselplakatgerat nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Prozessor (P) den Motor- 
steuerungen (MSI, MS2) neben dem Vorlauf- 
schrittsignal (Bv) ein Vorwartsspulsignal (Spv) zu- 
fuhrt, das zum Dauerlauf der Tragerfolie (5) in der 
ersten Bewegungsrichtung (V) verwendbar ist, oder 
neben dem Rucklaufschrittsignal (Br) ein Ruck- 
wartsspulsignal (Spr), das zum Dauerlauf der Tra- 
gerfolie (5) in der zweiten Bewegungsrichtung (R) 
verwendbar ist. 

3. Wechselplakatgerat nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Referenzpositionssignal 
(io) die Positionssignale (ip), das Vorlaufschrittsi- 
gnal (Bv), das Rucklaufschrittsignal (Br), das Vor- 
wartsspulsignal (Spv) und das Ruckwartsspulsignal 
(Spr) impulsformig sind, wobei der Prozessor (P) 
das Vorlaufschrittsignal (Bv), das Rucklaufschrittsi- 
gnal (Br), das Vorwartsspulsignal (Spv) und das 
Ruckwartsspulsignal (Spr) uber zugeordnete Steu- 
erleitungen und uber eine Anpassungsschaltung 
(IF) den Motorsteuerungen (MSI, MS2) zufuhrt. 

4. Wechselplakatgerat nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB der Prozessor (P) mit . dem impulsformigen 
Vorlaufschrittsignal (Bv) die beiden Motorsteue- 
rungen (MSI, MS2) zum Weiterschalten der Tra- 
gerfolie (5) um eine Position in der ersten Bewe- 
gungsrichtung (V) veranlaBt und 
daB die Motorsteuerungen (MSI, MS2) aus ihren 
Programmspeichern die dafiir vorgesehenen Pola- 
ritaten ( + , -) und GroBen der Strome (Jml, Jm2) 
fur die Elektromotoren (Ml, M2) entnehmen und 
diesen zufuhren. 

5. Wechselplakatgerat nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB der Prozessor (P) mit dem impulsformigen 
Rucklaufschrittsignal (Br) die beiden Motorsteue- 
rungen (MSI, MS2) zum Zuruckschalten der Tra- 
gerfolie (5) um eine Position in der. zweiten Bewe- 
gungsrichtung (R) veranlaBt und 
daB die Motorsteuerungen (MSI, MS2) aus ihren 
Programmspeichern die dafiir vorgesehenen Pola- 
ritaten ( + , — ) und GroBen der Strome (Jml, Jm2) 
fur die Elektromotoren (Ml, M2) entnehmen und 
diesen zufuhren. 

6. Wechselplakatgerat nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB der Prozessor (P) mit dem impulsformigen 
Vorlaufspulsignal (Spv) und dem gleichzeitig anste- 
hehden Vorlaufschrittsignal (Bv) die beiden Motor- 
steuerungen (MSI, MS2) zum Dauerlauf der Tra- 
gerfolie (5) in der ersten Bewegungsrichtung (V) 
veranlaBt und 

daB die Motorsteuerungen (MSI, MS2) aus ihren 
Programmspeichern die dafiir vorgesehenen Pola- 
ritaten ( + , -) und GroBen der Strome (Jml, Jm2) 
fur die Elektromotoren (Ml, M2) entnehmen und 
diesen zufuhren. 

7. Wechselplakatgerat nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, 

daB der Prozessor (P) mit dem Rucklaufspulsignal 
(Spr) und dem gleichzeitig anstehenden Rucklauf- 
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schrittsignal (Br) die beiden Motorsteuerungen 
(MSI, MS2) zum Dauerlauf der Tragerfolie (5) in 
der zweiten Bewegungsrichtung (R) veranlaBt und 
daB die Motorsteuerungen (MS1, MS2) aus ihren 
Programmspeichern die dafur vorgesehenen Pola- 5 
ritaten ( + , -) und GroOen der Strome (Jml, Jm2) 
fur die Elektromotoren (Ml, M2) entnehmen und 
diesen zufiihren. 

8. Wechselplakatgerat nach einem der Anspruche 1 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Prozessor 10 
(P) fQr verschiedene Plakatfolgen programmierbar 
ist und daB die einzelnen Programme mit Zeitvor- 
gaben auswahlbar sind. 
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